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【Abstract】A new approach to building extraction based on grouping the feature of the vertical lines of building object is proposed. Using it, the
regions where building may exist are marked. A new template matching algorithm, which accounts for the dependencies between features of object,
is presented. Tests show that the recognition system can save a lot of runtime, and yield substantial improvement over others for cluttered scenes and
processing the partially occluded objects. 
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“质心”的概念，竖直线 L 的“质心”的 x 坐标为该条竖直
线上所有点 Pi的 x 坐标的平均值，而“质心”的 y 坐标为该
条竖直线上所有点 Pi的 y坐标的平均值。 
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其中， )( LCentroidX 表示竖直线 L的“质心”的横坐标 x，
)( LCentroidY 表示竖直线 L 的“质心”的纵坐标 y，而
)( iPCX 表示点 Pi的 x 坐标， )( iPCY 表示点 Pi的 y 坐标。








































      
(a)源图像             (b)提取的竖直线 
                 
                 (c)得到的包含建筑物区域 










定义 1 集合 ( ){ }| ,L I iM i i M d L M r= ∈ ⊕ < ，集
合 ( ){ }rMLdMiiU iIL >⊕∈= ,| ( ( )xId 是一个函数，
表示 x到图像特征的最小距离。 r是常数，由输入时指定)。 
SCM 算法定义匹配的模板特征的集合是集合 LM 的子
集，集合 LU 的特征是不匹配的模板特征。 
定义 2 序列 1 1 2 1{ , } , { , } , . . . , { , }ki i i i i j− 是特征 iM 到
特征 jM 的一个路径，则 ( )ji ,γ 是从特征 iM 到特征 jM 的所
有路径之间的最短距离。 
集合 ( ) ),,,|{ RjiUjMiiB LL ≤∈∈= γ 。其中， R 是
常数，由输入时指定。  
当 KBM LL >− |||| 时，图像中待识别区域与模板相匹











了块的集合 1 2{ , , . . . , }L N LT T T T= 。假设 
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对 λ 的取值情况进行分析发现：当 λ 取较大值时，不匹
配的特征分布比较聚集，而 λ 取值较小时；不匹配的特征分
布比较稀疏。因此，从一定意义上来说， λ 是衡量不匹配模
板特征空间分布的量。                                    
因此，综合不匹配的模板特征和匹配的模板特征的作用，
提出了一个新的解析式： 









||/||λ ， ||/|)||(| MBM LL −=ρ 。 1h ， 2h 是
影响因子，由输入指定。 























































数 LM 的取值得到性能曲线。 






















图 3 利用测试集 1得到性能曲线 






















图 4 利用测试集 2得到性能曲线 
图 3 和图 4 是各种模板匹配算法关于 LM 参数变化的性
能曲线。横坐标是错误警告率，纵坐标是正确识别率。它们
分别是在测试集 1和测试集 2上进行实验得到的结果。其中， 
 
 
SCM 算法中计算参数 LB 用到的 R 取值分别为 5 和 10；
T-SCM算法中 1h 取值为 1， 2h 取值为 0.5。 







目标；(2)识别系统 2 在建筑边缘图像中直接执行 T-SCM 算
法识别图像中建筑目标。 
利用这两个系统在测试集 2 上进行了实验。实验环境是




值。从表 1 看出：识别系统 1 和识别系统 2 相比，运行速度
大大提高。 
表 1 系统的平均运行时间的比较结果 
识别系统 平均运行时间(s) 
识别系统 1 1 
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